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использование, как правило, сопряжено с необходимостью написания объёмной про-
граммы на одном из известных языков программирования.  
Предлагается способ составления структурных схем в среде SIMULINK пакета 
MATLAB. Распределённые объекты представляются в виде самостоятельных бло-
ков, что позволяет: 
1) легко составлять структурные схемы СРП любой сложности (включая раз-
личные типы преобразователей электрической энергии и двигателей); 
2) моделировать процессы в таких системах; 
3) контролировать поведение большого количества координат; 
4) строить системы автоматического регулирования СРП; 
5) оперативно вносить изменения в параметры системы и настройки регуляторов; 
6) получать данные о спектральной плотности и гармоническом составе сигна-
лов, временных и частотных характеристиках системы. 
В основу математического описания блоков с распределёнными параметрами 
положены численные схемы Лакса первого порядка, двухшаговые методы Лакса-
Вендрофа и метод квазивторого порядка точности. 
Предложенным способом были смоделированы процессы, протекающие в 
электрических и механических частях шахтной подъёмной установки с бицилиндро-
коническим барабаном (БЦКБ). Произведены анализ погрешностей, связанных с вы-
бранным методом численного интегрирования, и сравнительный анализ различных 
способов аппроксимации. 
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Во многих отраслях народного хозяйства используются технические устройст-
ва и машины, элементы которых совершают возвратно-поступательные, возвратно-
вращательное, шаговое, колебательное или иные периодические и непериодические 
движения [1]. В настоящее время, в связи с развитием полупроводниковой силовой 
техники, с внедрением программного и компьютерного управления, происходит раз-
витие электроприводов, позволяющих получать колебательное движение непосред-
ственно на валу двигателя без применения редукторов с помощью различных зако-
нов управления.  
В Гомельском государственном техническом университете им. П.О. Сухого 
было разработано математическое и программное обеспечение для исследования ко-
лебательных режимов безредукторных асинхронных электроприводов, позволяющее 
определять их технические и энергетические характеристики. Однако имеется необ-
ходимость выяснения в ряде случаев целесообразности применения безредукторных 
приводов вместо редукторных. 
С этой целью была разработана новая, более полная модель, позволяющая про-
водить исследования не только безредукторных приводов, но и редукторных, в част-
ности, с кривошипно-шатунным механизмом на валу. Это дает возможность произ-
вести сравнительный анализ стендов на стадии предпроектной разработки различ-
ных типов приводов для получения возвратно-поступательного движения.  
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Эта модель состоит из следующих блоков дифференциально-алгебраических 
уравнений: 
 уравнения, моделирующие источники электропитания статорных обмоток 
асинхронного электродвигателя при различных способах создания колебательного и 
автоколебательного движения; 
 система дифференциальных уравнений электрического равновесия асин-
хронного электродвигателя, записанная в потокосцеплениях статорных и роторных 
обмоток в координатах , ; 
 дифференциальные уравнения механического равновесия асинхронного 
электродвигателя, учитывающие силы сухого и жидкостного трения, инерционную, 
маятниковую или пружинную позиционную нагрузки, а так же наличие или отсутст-
вие механического преобразователя; 
 алгебраические уравнения расчета параметров модели, фазных токов по по-
токосцеплениям и энергетических показателей по обобщенному КПД. 
В докладе излагаются результаты сравнительного анализа автоколебательного 
безредукторного электропривода и электропривода с кривошипно-шатунным меха-
низмом применительно к стендам испытания пружин. 
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Задача о нестационарном движении вязкой жидкости по цилиндрическим тру-
бам давно привлекла специалистов в области механики жидкости и газов. Частные 
решения этой задачи рассмотрены многими авторами, а схема решения для случая 
ламинарного течения изложена в [1]. Здесь приведены решения задач о приведении в 
движение покоящейся в круглой цилиндрической трубе вязкой жидкости под дейст-
вием мгновенного перепада давления и при воздействии периодических во времени 
перепадов давления. Реальные временные воздействия на входе трубопровода могут 
быть чрезвычайно разнообразными и определяются режимами работы насосных аг-
регатов или внешними воздействиями на поток. Важность решения данной задачи 
имеет особое значение при разработке и исследовании параметров расходомеров, 
для точности измерения расходов в переходном режиме. 
При мгновенном скачкообразном приложении градиента давления р/l и на-
чальном значении скоростей потока (r,0) = 0 при граничных условиях на стенке  
r = a  (a,t) = 0 временные изменения скоростей (r,t) определены в [1]. 
Здесь же решено дифференциальное уравнение для скоростей потока при пуль-
сирующем гармоническом изменении давления на входе. 
